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審 査 の 要 旨 
【批評】 
本研究では，地上を移動するロボットとの協調により、センシング能力の低い小型の飛行ロボット
を自律的に誘導する方式を新たに提案し、その有用性を実験的に示している。センサを含めたシステ
ムの準備、アルゴリズム構築から実験まで、全てが著者自身の手によるものであり、これは著者の高
い研究開発能力を示している。飛行ロボットの制御性能自体には改良の余地があるもの、重量物を地
上ロボットに持たせることで小型の飛行ロボットが持つペイロードの問題を解決する一手法を提案
しており、今後の小型飛行ロボットの普及に大きく貢献すると予想される。本方式では、飛行ロボッ
トで一般的に利用されている GPSによる位置推定を用いていないため、屋内やトンネル等の GPS電波
の届かないところでも問題なく使用可能であり、応用できる範囲も非常に広い。本研究で得られた成
果は、今後利用が広まっていくであろう飛行ロボットによるインフラ点検の開発に貢献すると考えら
れ、ロボット工学分野の発展に大きく寄与しており、高く評価できる。 
【最終試験の結果】 
平成２９年２月７日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、著
者に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全員
によって、合格と判定された。 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める。 
 
